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La presents Invention concerne un dispositif potir 
deposer des objets sur une surface de reception. 

Bile coneerne plus particulierement un dispoaitif pour 
prelever au moyen d'un element de prehension un objet ae pr4- 

5 sentant a la sortie d'un dispositif d 1 alimentation, cette sortie 
etant tournee vera le baa, et pour depoaer cet objet aur une 
surface de reception disposee sous ladite sortie, 

Le dispositif de I 1 invention est speclalement concu 
pour permettre d'atteindre des oadenoea e'leve'ea, par exemple 

10 d« environ 1500 a 2000 operations de depfit d« objets par heure, et 
trouve done une application particulierement interessante aux 
chained de traitement a grande Vitesse, C f est ainsi que le 
dispositif de 1» invention peut 8tre utilise dans des chalnes de 
conditionnement de produits alimentalres ou il convlent de de*- 

15 poser des objets a intervalles reguliers sur un transporteur. 

Dans une application pref4rentielle ,du dispositif de 
I'invention, colui-ci est associe k une chain o d'emballage sous 
film retractable de produits alimentalres groupes par lots, de 
maniere k deposer sur chaque lot ou a proximite de cheque lot 

20 avant son emballage un objet 9 par exemple un objet publicitaire y 
qui se trouvera enfen&e avec le lot dans l'emballage apres sa 
formation* 

Le dispositif de 1 • invention est oaracterlse par le 
fait qu'll comporte un verln de translation k axe vertical dont 

25 la tige porte un verin oscillant k axe horizontal, muni dudit 
element de prehension et en ce qu f il comporte dea moyens pour 
coordonner le fonctionnement des deux verine en sorte qu'ils 
soient simultanement en fin de course dans un sens et en fin de 
course dans l 1 autre sens, l'une des fins de course etant telle 

30 que I 1 element de prehension se trouve en position pour prelever 
l 1 objet a ladite sortie et 1* autre fin de course etant telle que 
cet element de prehension se trouve en position pour deposer 
1* objet sur ladite surface. 

Selon une autre caracteristique de l v invention, les 

35 verins sont k oommande pneumatique. 

Selon encore une autre caracteristique de 1' invention, 
I 9 element de prehension est une ventouse k commando pneumatique 
dont le fonctionnement est coardonne* avec oelui des deux verins. 
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Le dispositif de I'invention peut conporter plusieurs 
Elements de prehension portes chacun par un verin oselllant monte 
sur la tige du verin a translation par 1 'intermediaire d'un 
support commun. Cela permet d'augmenter le nombre de d^p6ta 
d' objets en multipliant la cadence donnee par le verin a trans- 
lation par le nombre d' Elements de prehension. Ainsi, avec une 
cadence de 1,500 a 2.000 operations de depot par heure et aveo 
deux elements de prehension, on obtient 3.000 a 4.000 depots 
d» objets par heure. 

D'autres caracteristiques et avantages de 1 'invention 
apparaltront a la lecture de la description detainee qui va 
suivre a propos d'un mode de realisation d'un dispositif conform* 
a I'invention et en reference aux dessins annexes, sur lesquels i 

. la figure 1 est une vue schematique d'un dispositif en 
position de prelevement ; 

. la figure 2 repr^eente le dispositif de la figure 1 
dans une position intermediate entre la position de prelevement 
et la position de depose ; 

. la figure 3 repr^sente le dispositif des figures 1 et 
2 en position de depose ; - 

. la figure 4 est un schema d'un circuit pneumatlque de 
commande du dispositif ; 

• la figure 5 est un detail du circuit pneumatlque ; et 

• la figure 6 est une vue schematique mont rant l'appli- 
catipn du dispositif au dep6t d 'objets sur un transport eur d'une 
chains de conditionnement de produits aliment aires. 

Sur ces figures, les memes elements eont designes 
sous les memes references num^riques. 

On a represent e sur les figures 1 a 3 un dispositif 
selon I'invention designe par la reference globale 10 p destine 
a preiever simultanement deux objets se pre sent ant respect ivement 
a la sortie de deux charge ura 12 et 14 et k deposer ces objets 
sur une surface de reception 16. Le dispositif 10 comprend un 
verin de translation 18 a double effet et a axe vertical, dont 
le corps est fixe sur un bati 20 sur lequel sont fixes les char- 
geurs 12 et 14. La tige 22 du verin 18 est fixes a son extremite 
inferieure sur un support 24 sur lequel sont monte* deux verins 
oscillants 26 et 28 a axe horizontal, qui sont munis respective- 
ment d'une vent o use 30 et d'une ventouse 32. 
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Lo dispositif comporte 6galement une tig© do guidage 
34 qui eat fixle sur la support et qui paiti k travers un 
orifice menage* dans le bati 20 de maniere que le support puisse 
se deplacer parallel ement a lui-meme sous 1 9 action du verin 18. 

5 Les chargeure 12 et ik sont munis respect ivtment de 

but6es 36 et 38 au niveau de leur sortie de maniere k empdcher 
les piles d 9 objets qu'lls contiennent de quitter leur. chargeur 
respectif • Ces but4es peuvent fitre des butles escamotables ou 
des butles fixes selon que les objets sont rigides ou d£f ormables, 

10 Sur la figure 1 9 le dispositif est represent* en 

position de prdlevement , la ventouse 30 6 taut en contact avec 
1* ob jet k0 de l 1 extremity inferieure de la pile d* objets contenue 
dans le chargeur 12 9 la ventouse 32 e*tant en contact avec I'objet 
42 de l'extrlmltl inferieure de la pile d 9 objets contenue dans le 

15 chargeur ^k m 

Sur la figure 2 V le dispositif est re present 4 dans 
une position interme'dlaire, dans laquelle le support a Its* de*- 
place d 9 une distance correspondent sensiblement k la dendL- course 
du piston du ve*rin 18 et les deux ve*rins oseillants 26 et 26 ont 

20 tourne* d 9 un quart de tour, l'un dans un sens, l 1 autre dans 1* autre 
sens* 

Sur la figure 3 f le dispositif est repr^sente* en 
position de depose, le piston du vlrin 18 <tant en fin de course 
et les deux verins oseillants 26 et 28 I tent en fin de course 
25 apree avoir tourae* d'un de mi -tour par rapport k leur position de 
prlleveaent. 

Le fonctlonnement du dispositif est le suivant t en 
position de prllevement (figure 1) les ventouses sont mises 
sous vide de maniere k prllever ohaoune un objet. On actionne 

30 ensuite le v£rin de translation et les deux ve'rlns oseillants de 
facon que le verin de translation amorce d 9 abord son displacement 
pour d4gager les objets de leur chargeur reepeotif • En fin de 
course du vdrin de translation et des deux vlrlns oseillants 
(Fig. 3) on supprime le vide des ventouses de maniere qu'elles 

35 dlposent chaeune sur la surface de reception 1' objet qu'elles 
maintenaient. On actionne ensuite les verins de maniere qu 9 lls 
effectuent le d4 placement en sens Inverse pour que le dispositif 
retoumt dans la position de pr£ lavement • 

La coordination du fonctlonnement des vexins et du 
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f onctionnement des ventousea peut etre realises avantageusement 
au moyen d'un circuit logique pneumatique dont le schema est 
represents* sur la figure 4* 

Dana ce qui va suivre on designers, pour des raisons 
5 de commodity, par •P*" le mouvement de translation descendants 
du verin de translation et par *P~" son mouvement de transla- 
tion ascendants. Par ailleura, on designers par ■R*" le mouvement 
de rotation du verin oscillant dans le sens de la position de 
prelevement a la position de depose et par "R~" le mouvement de 
10 rotation en sens inverse. 

Sur le schema de la figure 4, la source d 9 air comprime 
qui aliment e lea different a composanta du circuit est d£ eigne 
par la reference 50. Ce circuit comprend un relais a memoire 52 
dont lea sorties sont reliees au verin de translation de maniare 
15 a provoquer respect ivement les deplacement s P + et P* de celui-ci. 
XI comprend egalement un relais a memoire 54 dont les sorties 
sont reliees au verin oscillant de maniere a provoquer respec- 
t ivement les rotations R + et R* de celui-ci. Bien entendu, dans 
le cas ou le disposltlf comprend plusieurs verlns oscillante, on 
20 reliera lesdits verins a la memoire 54 en parallels. 

L'echappement du deplacement P + du verin de transla- 
tion t dont la Vitesse d'scoulement peut etre modifiee au moyen 
d'un regulateur de debit (voir plus loin) , alimente un capteur 
56 de fin de course a chute de presslon. De m6me, 1 1 echappemont 
25 du deplacement P" du verin de translation alimente un capteur 

similaire 58* L'echappement de la rotation R + du verin oscillant 
alimente un capteur similaire 60 9 tandia que l'echappement de 
la rotation R* de ce verin alimente un capteur similaire 62. 

Le circuit comporte en outre une vanne 64 de mise en 
30 marche et une vanne 66 d 'arret 9 groupeea en juxtaposition et 
actionne es par un actionneur a crosse 68. 

Le circuit comporte par ailleura un contact our a 
presslon 70 qui actionne un contact electrique lorsque la vanne 
64 est en position de marche. 
35 Un voyant pneumatique 100 eat actionne lorsque la vanne 

64 eat en position de marche. 

Le contact eur 70 est alimente par une liaison elec- 
trique 72 qui permet de vehiculer un signal electrique en vue de 
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la depose d'objet et d^bouche sur une liaison Electrique 74 qui 
aboutit a une Electro vanne 76. Lorsque le contact eur 70 est 
forme* et qu f un signal Electrique passe dans la liaison 72, l*Elec- 
trovanna est excitEe et de l f air comprimE provenant de la 

5 source aliments un gEnErateur 78 d» impulsion unique reliable qui 
Evite d'effectuer plusieurs manoeuvres de depose pendant la 
durEe du signal Electrique qui arrive par la liaison 72. Le 
signal pneumatique 4 mis par le gEnErateur 78 est ri^n&ri par 
une cellule "OUI" 80. 

10 Le circuit comport e en outre quatre cellules "ET" 

82, 84, 86 et 88, une cellule »0U" 90 et un temporisateur 92. 

Le circuit comprend en outre un relais memoir e 102 
qui pilots un distrlbuteur 106 aliment E en air provenant de 
I 1 alimentation gEnErale. Ce distrlbuteur est relic* par une liai- 

15 son 104 a des Venturis 94 aptes k mettre sous vide les ventouses 
de prehension. Quand on commando la coupure du vide, il y a 
coupure de 1 1 alimentation des Venturis et coupure du vide sur les 
ventouses. 

On comprend a la lecture du schema que, pour qu'il y 
20 ait descente (P + ) du vErin k translation, il faut qu 1 !! y ait 
simultanement cinq conditions : 

• actionnement de la vanne 64 de mise en marche 

• signal electrique en provenance de la liaison 72 

• sortie des capteurs 56 et 60 et de la cellule "OUI" 80. 

25 Quand ces cinq conditions sont rEunies, on constate que 

les cellules "ET" 82, 84, 86 donnent un signal de sortie. 

Pour qu'il y ait rotation R* des vErins oscillants, il 
faxxt qu'il y alt simultanement des conditions suivantes : 

• actionnement de la vanne 64 de mise en marche 

30 . signal Electrique en provenance de la liaison 72 
. sortie de la cellule "OUI" 80 

• sortie du capteur 60. 

Quand ces conditions sont rEunies, on constate que les 
cellules "ET" 82 et 84 donnent un signal de sortie temporise par 
35 le temporisateur 92 qui pilots R + . 

La remontEe (p") du vErin de translation et la rotation 
(r~) des verins oscillants s ' effect uent quant il y a sortie des 
capteurs 58 et 62, de la cellule "ET" 88 et de la cellule "OU" 
90. 
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Ce meme signal pilote la coupure du vide pax coupure 
d' alimentation des Venturis* 

Lorsqu'on actionne la vanne 66, le dispositif est 
toujours ramene en position de prelevement (P~ et R~) • 
5 Pour permettre un rEglage individuel des mouvements 

des vErins, chaque mouvement est muni d'un regulateur de debit 
monte sur 1 1 Echappement et permet ainsi les controles de fin de 
course par chute de press ion. 

La figure 5 illustre le montage de deux rEgulateurs 
10 debit sur les deux Echappement s du vErin de translation. Le 

vErin 18 est muni d'un rEgulateur unidirectionnel de debit 108 
sur 1 1 echappement du mouvement P + du verin et d'un regulateur de 
debit 110 sur 1 1 Echappement du mouvement P~ du verin. 

Sur la conduite de 1 'Echappement P + , mais en amont du 
15 regulateur 108 est montee une derivation 112 qui aboutit au 

capteur 56 ; de mSme, sur la conduite de 1 1 Echappement P~, mais 
en amont du rEgulateur 110 est montEe une dErivation 114 qui 
aboutit au capteur 5tt. 

Le ou les vErins oscillants sont munis de rEgulateurs 
20 dEbit analogues (un rEgulateur pour plusieurs -v6rtns oscil- 

lants montEs en parallele). 

Ainsi f plus le dEbit d ' Echappement est lent plus le 
signal de fin de course du mouvement correspondent sera long a 
obtenir ; inverseraent, plus le dEbit d • E chappement est rapide, 
25 plus le signal de fin de course sera court a obtenir. 

En agissant sEparement sur chacun des rEgulateurs de 
dEbit 9 on pourra t6qXbt individuellement la vi tease de chacun 
des mouvements de chaque vErin. 

Le reglage de la vitesse de descente (P + ) du vErin 
30 <*e translation doit 6tre tel que la descente soit amorcEe avant 
la rotation (R*) et que cette rotation soit terminEe avant la 
fin de la descente. Ce reglage doit etre effectuE en commun avec 
celul du temporisateur 92. 

Le rEglage de la vitesse de la remontEe (P~) du vErin 
35 de translation doit e*tre tel que la rotation (R~) soit terminee 
avant la fin de la remontEe. 

Ces reglages devront 6tre effectuEs en tenant compte 
Egalement de la cadence de dEpose d'objets dEsirEe. 
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Par ailleurs, la durie de 1' impulsion fournie par lo 
g<$ne>ateur doit dtre r6glte au 3/4 de la durtfe de la deseente 
du vlrln de translation. Le reglage du temporisateur 92 doit fitre 
tel que la conando R + soit effective lorsque la tige du vlrln de 

5 translation s»est de'place'e d'une distance comprise entre le quart 
et la moitie' de la course du ve'rin. 

On a represent** de facon sehe*matlque sur la figure 6 
un dlspbsltlf selon 1« indention associe* k un trans porteur d'une 
chalne de conditionnement de produits aliment aires* 

10 Le dispositif 10 est associe 1 k un transporteur 116 qui 

se de* place dans le sens de la fleche P soit de maniere continue , 
soit en pas k pas* Ce transporteur vlhicule dee lots de produits 
alimentaires , tels 11 8, k chacun desquels on desire adjoindre un 
objet, par ezemple un objet publicitaire, avant son emballage 

15 sous une feuille de matiere plastique the more* tractable au moyen 
d'une machine approprile, dlte "machine de fardelage". 

Les lots 118 v 120, 122 et 124 reposent sur une feuille 
126 de matiere plastique thermore* tractable qui const! tue le film 
de dec sous dee emballagee et qui est d£vid6e d f une boblne d'ali- 

20 mentation 128 # Le film de dessus des emballages est obtenu k 

partir dfune feuille 140 de matiere plastique thermor^ tract able 
qui est deVidle par une bobined 1 alimentation 142. Sur la figure 
6 9 le diapositlf est sur le point de d<5poser un objet devant le 
lot 120, tandis que les lots 122 et 124 ont recu respectivement 

25 deux objets 130 et 132. Le lot 134 a 4t6 emballe 1 au moyen d , un 
film de dessus et d'un film de dessous soudls en avant et en 
arriere du. lot et avec k I'int^rieur un objet 136, Le soudage des 
feuilles 126 et 140 en arriere de cheque lot s'effectue au moyen 
d'une barre de soudage 138 d6 placable verticalement en trans - 

30 lation. 

Dans le oas ou le transporteur est un transporteur en 
contlnu, cette barre de soudage accompagne le mouveaent du trans- . 
porteur pendant 1 1 operation de soudage. Dans ce cas v c'est le 
mouvement de deseente de la barre de aoudure qui fournit le 
35 signal 61ectrique qui d6clenche le cycle de f onctionnement du 
disposltif # 

Dans le cas ou le transporteur est un transporteur 
pas k pas, c'est l'arrit du transporteur qui fournit ce signal 



8 



2332935 



electrique* 

XI doit etre bien entendu que 1 'Invention n'est pas 
limitee au mode de realisation presentement decrit et qu'elle 
s'etend auz variants s de realisation qui apparaltront evldentes 
a I'homme de m4tier. 

En particulier, le dispositif de 1' invent ion peut 
dtre associe a different© types de surfaces de reception, telles 
que dee t rans port eurs sans fin, pas a pas ou continue, des 
plateaux tournants, etc, 

Dans le cas ou le dispositir comport e plusieurs elements 
de prehension portes chacun par un verin oscillant monte sur un 
support, 11 oat possible d'utiliser deux verins de translation 
dont la tige est fixes sur ledit support de maniere a evlter le 
recours a una tige de guidage. 

Dans le cas ou le dispositif est associe a une chains 
d 9 emballage de prodults allmentaires groupes par lot, les objets 
peuvent etre deposes sur le lot ou a cdte du lot et plusieurs a 
la fois en fonction du nombre d • elements de prehension. 

Par ailleurs, 1* element de prehension peut etre sul- 
vant le cas une ventouae, un eleetro-almant ou tout autre element 
approprie* 
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KEVENDI CATIONS 



1. Dispositif pour prelever au moyen d f un element de 
prehension un objet se presentant a la sortie d'un dispositif 
d' alimentation, cette sortie etant tournee vers le bas 9 et pour 
5 deposer cet objet sur une surface de reception disposee sous 
ladite sortie t caracterise par le fait qu'il comporte un verin 
de translation a axe vertical dont la tige porte un verin 
oscillant a axe horizontal, muni dudit element de prehension 
et en ce qu'il comporte des moyens pour coordonner le fonctionne- 
10 ment des deux verins en sorte qu'ils soiont simultanement en 

fin de course dans un sens et en fin de course dans 1 'autre sens, 
l'une des fins de course etant telle que 1 ' Element de prehension 
se trouve en position pour prelever 1' objet a ladite sortie et 
1 'autre fin de course e taut telle que cet element de prehension 
15 se trouve en position pour deposer I 9 objet sur ladite surface, 

2« Dispositif selon la revendi cation 1 f caracterise par 
le fait que les verins sont a commande pneumatique. 

3* Dispositif selon l'une des revendi cat ions 1 et 2, 
caracterise* par le fait que 1 'element de prehension est une 
20 ventouse a commande" pneumatique dont le f onctionnement est 
coordonne avec les deux verins, 

4. Dispositif selon la revendi cation 3 f caracterise* 
par le fait que les moyens de coordination du f onctionnement 
des deux verins et de la ventouse comprennent un circuit logique 
25 pneumatique* 

5* Dispositif selon l'une des revendications 1 a k 9 
caracterise par le fait qu'il comprend au mo ins deux elements de 
prehension porte s chacun par un verin oscillant* 

6. Application d'un dispositif selon l'une des 
36 revendications 1 a 5 au d4p6t d'objets sur un transporteur pas a 
pas ou continu. 



FfQf 



F/G-2 




Trrr77777r7777777777777777777777777r. 




F/Q.6 



BNSDOCID: <FR 233293$A1_I_> 



